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® Sensoreinrichtung und Verfahren zur Datenubertragung mit einer solchen Sensoreinrichtung 
® Es wird ein Verfahren und eine Sensoreinrichtung vor- 

geschiagen zur Ubertragung einer Geschwindigkeitsin- 

formation und zusatzlicher Informationen uber einen 

Obertragungskanal. Der Obertragungstakt (A) wird hier- 

fur in Abhangigkeit der von der Sensoreinrichtung (1) er- 

faBten Geschwindigkeit gewahlt. Die zusatzlichen Infor- 
mationen werden als Modulation des Ubertragungstakts 

ubertragen. 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Obertragung ei- 
ner mittels einer Sensoreinrichtung erfassten Geschwindig- 
keitsinformation sowie zusatzlicher Information iiber einen 5 
gemeinsamen Obertragungskanal nach MaBgabe eines vor- 
gegebenen Obertragungstaktes. Die Erfindung betrifft auch 
sowie eine Sensoreinrichtung zur Durchfuhrung eines sol- 
chen Verfahrens. 

Bei Sensoreinrichtungen, die zur Erfassung der Ge- io 
schwindigkeit eines sich bewegenden Gegenstandes (Dreh- 
bewegung oder lineare Bewegungen) dienen und einerseits 
die Information iiber die erfasste Geschwindigkeit und an- 
dererseits zusatzliche Informationen, wie z. B. Temperatur, 
Schaltverhalten und Bewegungsrichtung, an ein Steuergerat 15 
ubertragen, existieren bislang unterschiedliche Moglichkei- 
ten, diese Informationen zu ubertragen. Samtliche Moglich- 
keiten sind jedoch mit Problemen behaftet. 

Die gesamten Informationen, also erfasste Geschwindig- 
keit und zusatzliche Information, konnen parallel ubertragen 20 
werden. Dies erfordert jedoch zusatzliche Leitungen und 
Anschlusse an der Sensoreinrichtung. Die zusatzlichen Lei- 
tungen und Anschlusse sind mit Kosten verbunden und fiih- 
ren sowohl bei der Herstellung als auch im Betrieb zu Zu- 
verlassigkeitsproblerne. Die zusatzlichen Leitungen und 25 
Kontaktanschlusse an der Sensoreinrichtung und die damit 
verbundenen internen Verdrahtungen innerhalb eines Halb- 
leiterchips, in dem solche Sensoreinrichtungen integriert 
sind, konnen zu EMI- bzw. EMV-Storungen fuhren. 
f Eine andere Moglichkeit, die erwahnten Informationen zu 30 
! ubertragen, besteht darin, ein sehr schnelles, serielles Daten- 
protokoll vorzusehen. Dies bedeutet, daB die Geschwindig- 
keitsinformation und die zusatzlichen Informationen hinter- 
einander ubertragen werden. Im Vergleich zur parallelen 
Obertragung sind zwar keine zusatzlichen Leitungen bzw. 35 
Kontaktanschlusse an der Sensoreinrichtung erforderlich. 
Allerdings muB das Datenprotokoll verhaltnismaBig schnell 
sein, urn in vertretbaren Zeitrahmen die gesamten Informa- 
tionen ubertragen zu konnen. 

Eine dritte Moglichkeit zur Losung des Problems besteht 40 
darin, eine sogenannte Multilevel-Analog-Obertragung vor- 
zunehmen. Diese Obertragung der Information erfordert je- 
doch einen hochgenauen Abgleich der Sensoreinrichtung 
bzw. eine hochgenaue Messung. Probleme konnen bei die- 
ser Obertragungstechnik insbesondere dann auftreten, wenn 45 
die Sensoreinrichtung starken Temperaturschwankungen 
unterzogen ist. 

Das der Erfindung zugrunde liegende Ziel wird deshalb 
darin gesehen, ein Verfahren der eingangs genannten Art an- 
zugeben, das im Vergleich zu den bisherigen Obertragungs- 50 
verfahren wesentlich vereinfacht und weniger storanfallig 
ist. Das Verfahren soli hierbei eine verhaltnismaBig nieder- 
frequente, serielle Datenubertragung iiber Zweidrahtleitun- 
gen zulassen. "Weiteres Ziel der Erfindung ist es, eine Sen- 
soreinrichtung anzugeben, die ein solches Obertragungsver- 55 
fahren zulasst. 

Dieses Ziel wird fiir das Verfahren durch die Merkmale 
des Anspruchs 1 und fiir die Sensoreinrichtung durch die 
Merkmale des Anspruchs 10 gelost. 

Weiterbildungen des erfindungsgemaBen Verfahrens und 60 
der erfindungsgemaBen Sensoreinrichtung sind in den Un- 
teranspriichen angegeben. 

Die Erfindung beruht im Wesentlichen darauf, daB der 
Obertragungstakt in Abhangigkeit der von der Sensorein- 
richtung erfassten Geschwindigkeit gewahlt ist und die zu- 65 
satzlichen Informationen als Modulation des Obertragungs- 
taktes ubertragen werden. 

Um den Obertragungstakt in Abhangigkeit der von der 



Sensoreinrichtung erfassten Geschwindigkeit wahlen zu 
konnen, wird zweckmaBigerweise auf den von der Sensor- 
einrichtung zu iiberwachenden und bewegbaren Gegenstand 
in regelmaBigen Abstanden auf der von der Sensoreinrich- 
tung abtastbaren Seite eine Codeinformation aufgebracht, 
die von der Sensoreinrichtung zur Geschwindigkeitsmes- 
sung abgetastet und ausgewertet wird. Die Codeinformation 
kann hierbei im einfachsten Fall aus in regelmaBigen Ab- 
standen aufgebrachten farbigen Balken auf dem zu bewe- 
genden Gegenstand angeordnet sein. Es sind jedoch auch 
andere Codeinformationen moglich. Beispielsweise konnen 
auch die Zahne und Lucken von Zahnradern bzw. Zahnstan- 
gen als Codeinformation herangezogen werden. Je nach- 
dem, wie schnell sich der zu bewegende Gegenstand bewegt 
bzw. dreht, bewegen sich die Codeelemente der Codeinfor- 
mation schneller oder langsamer am Sensor der Sensorein- 
richtung vorbei, was von diesem zur Geschwindigkeitsaus- 
wertung detektiert wird. 

Das aus der Vorbeibewegung der Codeelemente am Sen- 
sor der Sensoreinrichtung entstehende Detektionssignal 
wird vorzugsweise einem Schwellwertentscheider zuge- 
fuhrt, um ein eindeutiges Rechtecksignal aus dem Detekti- 
onssignal zu erhalten. Dieses Rechtecksignal dient dann als 
Obertragungstakt fiir die zusatzlichen Informationen. Die 
zusatzlichen Informationen konnen beispielsweise die Tem- 
peratur oder das Schaltverhalten des Sensors betreffen. Als 
zusatzliche Information kann auch die Bewegungsrichtung 
an ein Steuergerat ubertragen werden. ErfindungsgemaB 
werden diese zusatzlichen Informationen als Modulation 
des Ubertragungstakts ubertragen. 

Im einfachsten Fall kann die Modulation durch binare 
Datenbits realisiert sein, wobei zwischen den einzelnen 
Ranken des Ubertragungstaktes jeweils ein Datenbit uber- 
tragen wird. 

Als Sensoren der Sensoreinrichtung eignen sich optische, 
induktive und magnetische Sensoren. Die Codeinformation 
bzw. die auf dem zu bewegenden Gegenstand aufgebrachten 
Codeelemente fiir die Codeinformation miissen selbstver- 
standlich dem Sensor entsprechend gewahlt sein. 

In einer besonders bevorzugten Ausfuhrungsform der Er- 
findung weist die Sensoreinrichtung einen oder mehrere 
Hallsensoren auf, die bei der Bewegung der Zahnstange 
oder des Zahnrades die Vprbeibewegung der Zahne und 
Lucken detektieren. Hierbei werden die aufeinanderfolgend 
erscheinenden Zahnflanken detektiert und das hieraus resul- 
tierende Taktsignal nahezu ohne Zeitverzug an eine Steuer- 
einrichtung iibermittelt, welche eine zu den vorbeilaufenden 
Zahnflanken entsprechenden Obertragungstakt generiert. 
Bewegen sich die Zahne schnell am Sensor vorbei, ist der 
Obertragungstakt hoher als wenn die Zahne langsamer am 
Sensor vorbeilaufen. Im einfachsten Fall entspricht der 
Wechsel der Codeelemente, hier also der Zahne und Lucken, 
genau dem Obertragungstakt. 

Die wesentlichen Vorteile des erfindungsgemaBen Ver- 
fahrens sind darin zu sehen, daB als Obertragungskanal eine 
Zweidrahtleitung einsetzbar ist, also keine zusatzlichen Lei- 
tungen oder keine zusatzlichen AnschluBklemmen am Aus- 
gang der Sensoreinrichtung fiir die Datenubertragung vorge- 
sehen werden miissen. Des Weiteren ist die Datenubertra- 
gung mit nur zwei Signalpegeln (Spannung oder Strom) in 
einfacher Weise moglich. 

Eine erfindungsgernaBe Sensoreinrichtung zur Durchfuh- 
rung des erlauterten Verfahrens besteht im Wesentlichen 
darin, daB an Ausgangsklemmen der Sensoreinrichtung ein 
Datensignal abgreifbar ist, dessen Obertragungstakt ein 
MaB fur die von dem Sensor erfasste Geschwindigkeit des 
bewegbaren Gegenstandes ist, wobei der Obertragungstakt 
mit zusatzlicher Information moduliert ist. 
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Eine solche Sensoreinrichtung kann beispielsweise als 
monolithisch integrierte Schaltungsanordnung realisiert 
sein. 

Eine vorzugsweise Verwendung einer solchen Sensorein- 
richtung findet in Kraftfahrzeugen zur ABS- (Antiblockier- 
system-) Steuerung statt. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren und eine Sensoreinrich- 
tung zur Durchfuhrung des Verfahrens wird nachfolgend in 
Zusammenhang mit Ausfiihrungsbeispielen anhand von Fi- 
guren naher erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Sensoreinrich- 
tung zur Erfassung der Drehgeschwindigkeit eines Rades 
sowie zusatzlicher Informationen, 

Fig. 2 die Sensoreinrichtung von Fig. 1 zur Erfassung ei- 
ner linearen Bewegung einer mit einer Strichcodierung ver- 
sehenen Stange, 

Fig. 3 die Sensoreinrichtung von Fig. 1 bzw. 2 zur Erfas- 
sung der linearen Bewegung einer Zahnstange, 

Fig. 4 ein zu den Fig. 1 bis 3 gehorendes Taktsignal im 
Beispiel mit zugehbrenden Taktflankensignalen, 

Fig. 5 eine mogliche Ausfuhrungsforrn fiir die Modula- 
tion von Datenbits zwischen zwei Taktflankensignalen, und 

Fig. 6 ein mogliches Datenprotokoil zur Ubertragung der 
Geschwindigkeitsinformation sowie zusatzlicher Daten bei 
unterschiedlichen Geschwindigkeiten des bewegbaren Ge- 
genstandes. 

In den nachfolgenden Figuren bezeichnen, sofern nichts 
anderes angegeben, gleiche Bezugszeichen gleiche Teile mit 
gleicher Bedeutung. 

In Fig. 1 ist schematisch eine Sensoreinrichtung 1 mit ei- 
nem Sensor 10 mit uber eine Zuleitung 12 nachgeschalteter 
ELektronik 14 gezeigt. Der Sensor 10 und die Elektronik 14 
konnen beispielsweise als monolithischer, integrierter 
Schaltkreis realisiert sein. Der Sensor 10 kann ein optischer, 
ein magnetischer oder induktiver Sensor sein. 

Nachfolgend wird beispielhaft davon ausgegangen, daB 
der Sensor 10 ein Hallsensor ist Die Sensoreinrichtung 1 
verfiigt uber zwei Ausgangsklemmen 16, 18, die mit einem 
Steuergerat S verbindbar sind. 

Der Sensor 10 ist einem bewegbaren Gegenstand 20, hier 
einem drehbaren Zahnrad, zugeordnet. Das Zahnrad 20 ist 
an seinem auBeren Umfang in gleichmaBigen Abstanden mit 
Zahnen 22 versehen, zwischen denen jeweils eine Zahn- 
liicke 24 angeordnet ist. Der Hallsensor 10 erfasst bei einer 
Drehbewegung des Zahnrades 20 das Vorbeilaufen der 
Zahne 22 und Lucken 24. Der Zeitabstand zwischen zwei 
aufeinanderfolgenden Zahnen 22 bzw. Lucken ist ein direk- 
R fiir r\'*f> r;eschwindipkeit des Zahnrades 20. 
Die Elektronik 14 wertet das Sensorsignal des Sensors 10 
aus. Hierbei ist es zweckmaBig, daB dieses Sensorsignal ei- 
nem Schwellwertentscheider zugefuhrt wird, um etwaige 
Storungen zu unterdrucken. Am Ausgang eines solchen, der 
Einfachheit halber nicht dargestellten Schwellwertentschei- 
ders ist ein Signal abgreifbar, das genau dem Vorbeilaufen 
der Zahne 22 und Lucken 24 des Zahnrades 20 entspricht. 
Dieses Signal ist in Fig. 4 mit dem Bezugszeichen A darge- 
stellt. Dieses Signal A wird als Ubertragungstakt fur weitere 
Informationen, die vom Sensor 10 bereitgestellt werden, 
verwendet. 

Als weitere Informationen konnen beispielsweise Daten 
Uber die Umgebungsternperatur des Sensors 10, dessen 
Schaltverhalten oder aber auch iiber die Drehrichtung des 
bewegbaren Gegenstandes 20 oder andere zu detektierende 
GroBen ubertragen werden. Der Einfachheit halber ist nach- 
folgend davon ausgegangen, daB die zusaizliche Informa- 
tion, die an das Steuergerat S geliefert werden soli, die Um- 
gebungsternperatur -6 des Sensors 10 ist. Diese Umgebungs- 
ternperatur & wird beispielsweise von einem Temperatur- 



sensor (nicht dargestellt) erfasst, digitalisiert und an den 
Ausgangsklemmen 16, 18 der Sensoreinrichtung zur Ober- 
tragung in Form eines Digitalwertes bereitgestellt. 

Es wird beispielhaft davon ausgegangen, daB der Digital- 
5 wert fur die Temperatur "001" ist. Jedes einzelne Datenbit 
dieses Digitalwertes "001" wird nacheinander zwischen je- 
weils zwei Flanken des Obertragungstaktes A ubertragen, 
wie dies in Fig. 4 anhand der Dateniibertragungsprotokolle 
B bzwt C dargestellt ist. 
io Bei der Datenubertragung gemaB Fig. 4B ist davon aus- 
gegangen, daB die Periodendauer T des Obertragungstaktes 
A durch zwei unmittelbar aufeinanderfolgende Ranken, 
also eine ansteigende und eine unmittelbar darauf abfallende 
Flanke bestimmt ist. In Fig. 4C wird dagegen davon ausge- 
15 gangen, daB die Taktflanken F des Obertragungstaktes aus- 
schlieBlich durch die jeweils ansteigenden Flanken des 
tJbertragungstaktes bestimmt ist. Dies bedeutet, daB die Pe- 
riodendauer T des Obertragungstaktes A doppelt so groB ist 
wie bei der Datenubertragung von Fig. 4B. Beide Varianten 
20 sind jedoch moglich. 

Im Zusammenhang mit Fig. 1 wurde davon ausgegangen, 
daB der Sensor 10 ein Hallsensor ist, der das abwechselnde 
Erscheinen der Zahne 22 und Lucken 24 detektiert. Anstelle 
eines Hallsensors 10 kann jedoch auch ein optischer Sensor 
25 vorgesehen werden, welcher eine optische Markierung am 
auBeren Umfang des Zahnrades 20 erfasst und hieraus ein 
"Dbertragungstaktsignal ableitet, das vorzugsweise direkt 
proportional zur Drehgeschwindigkeit des Rades 20 ist. Bei 
einem optischen Sensor 10 konnen als Codeelemente ab- 
30 wechselnd dunkle Striche 26 und helle Striche 28 vorgese- 
hen sein. Im ubrigen entspricht die Funktionsweise genau 
der oben dargestellten. 

In den Fig. 2 und 3 ist die bereits im Zusammenhang mit 
Fig. 1 erlauterte Sensoreinrichtung 1 emeut dargestellt. Der 
35 dortige Sensor 10 dient jedoch im Ausfiihrungsbeispiel von 
Fig. 2 zur Abtastung eines optischen Codes bestehend aus 
dunklen und hellen Strichen 26, 28, welche auf derX>ber- 
seite eines linear bewegbaren Gegenstandes 20 auf gebracht 
sind. 

40 Im Ausfiihrungsbeispiel von Fig. 3 tastet der Sensor 10 
die Zahne 22 und Lucken 24 einer bewegbaren Zahnstange 
20 ab. 

In Fig. 5 ist beispielhaft das Datenforrnat fiir eine logi- 
sche "0" und eine logische "1" dargestellt, wie es zwischen 
45 zwei aufeinanderfolgenden Taktflanken F vorgegeben sein 
kann. Die logische "0" ist beispielsweise dadurch* gekenn- 
zeichnet, daB zwischen zwei aufeinanderfolgenden Takt- 
flanken F lediglich zu Beginn ein Pegelwechsel auftritt und 
der dann eingenornrnene Pegel iiber die restliche Perioden- 
50 dauer T beibehalten bleibL Die logische "1" ist beispielhaft 
dadurch gekennzeichnet, daB an einer vorgegebenen S telle 
innerhalb der Periode T zwischen zwei Taktflanken F ein 
weiterer Pegelwechsel stattfindet. Im Ausfuhrungsbeispiel 
von Fig. 5 ist dies bei etwa 1/4 T der Fall. Selbstverstandlich 
55 sind andere Definitionen von iogisch "0" und logisch "1" 
ebenfalls moglich. 

Fig. 6 zeigt ein mogliches Datenprotokoil, welches an 
den Ausgangsklemmen 16, 18 der Sensoreinrichtung 1 zur 
Verfugung stehen kann, wenn der bewegbare Gegenstand 20 
60 nach einer detektierten Geschwindigkeit VI langsamer 
dreht bzw. langsamer weiterbewegt wird. Die lan g same re 
Geschwindigkeit ist mit V2 bezeichnet. Der Beginn der Da- 
tenubertragung ist durch ein Synchronisationssignal bzw. 
durch Synchronisationsbits SYNC-1 besummt. Nach den 
65 Synchronisationsbits folgen eine benotigte Zahl Datenbits, 
die evd. von Fehlerschutzbits gefolgt sind. Die einzelnen 
Bits werden in Abhangigkeit der von der Sensoreinrichtung 
1 erfassten Geschwindigkeit VI bzw. V2 des bewegbaren 
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Gegenstandes 20 an den Ausgangsklemmen 16, 18 der Sen- 
soreinrichtung zur Verfugung gestellL Reduziert sich die 
Geschwindigkeit des Gegenstandes 20, erscheinen die ein- 
zelnen Datenbits langsamer, wie anhand des Protokolls von 
Fig, 6 leicht zu erkennen isL Die Periodendauer T innerhalb 
der die einzelnen Datenbits zur Verfugung gestellt werden, 
ist ein direktes MaB fur die Geschwindigkeit des bewegten 
Gegenstandes 20, was in einem Steuergerat in einfacher 
Weise auswertbar ist. 

Der Vollstandigkeit halber ist noch zu erwahnen, daB 
zwar im Zusammenhang mit Fig. 1 und Fig. 3 eine Zahn- 
stange bzw. ein Zahnrad als bewegbare Gegenstande 20 dar- 
gestellt wurden, bei denen die Zahne im Querschnitt Recht- 
eckforrn haben. Es ist jedoch auch jede andere Flankenform 
der Zahne denkbar. 

Bezugszeichenliste 

1 Sensoreinrichtung 
10 Sensor 

12 Verbindungsleitung 

14 Elektronik 

16 Ausgangsklemme 

18 Ausgangsklemme 

20 Scheibe; Rad 

22Zahn 

24 Zahnlucke 

26 Strich, Balken 

28 Liicke 

S Steuergerat 

A Codesignal 

B Datenbitfolge 

C Datenbitfolge 

tZeit 

TPeriode 

FFlanke 

VI Geschwindigkeit 
V2 Geschwindigkeit 
d Umgebungstemperatur 
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Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Ubertragung einer mittels einer Sen- 
soreinrichtung (1) erfassten Geschwindigkeitsinforma- 
tibn sowie zusatzlicher Information iiber einen gemein- 
samen tJbertragungskanal nach Mafigabe eines vorge- 
gebenen Ubertragungstaktes (A), dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Obertragungstakt (A) in Abhangig- 
keit der von der Sensoreinrichtung (1) erfassten Ge- 
schwindigkeit (VI ; V2) gewahlt ist und die zusatzliche 
Information als Modulation des tjbertragungstaktes 
(A) iibertragen wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Modulation fur die zusatzliche Information 
als Aufeinanderfolge von einzelnen Datenbits zwi- 
schen vorgegebenen Taktflanken (F) des tjbertragungs- 
taktes (A) iibertragen wird 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Sensoreinrichtung (1) einem relativ 
zur Sensoreinrichtung (1) bewegbaren Gegenstand 
(20) zugeordnet ist, und daB der Gegenstand (20) mit 
einer in regelmaBigen Abstanden versehenen Codein- 
formation (22, 24; 26, 28) versehen ist, welche von der 
Sensoreinrichtung (1) zur Geschwindigkeitsmessung 
abgetastet wird. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Gegenstand (20) eine 
Scheibe, ein Rad oder dergleichen, welches in Drehbe- 
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wegung verse tzbar ist, oder ein Gegenstand (20), der in 
linearbewegung versetzbar ist, ist wobei die Codein- 
formation (22, 24; 26, 28) auf einer der Sensoreinrich- 
tung (1) zugewandten Seite den Gegenstand (20) ange- 
ordnet ist. 

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Codeinformation (22, 
24; 26, 28) aus in regelmaBigen Abstanden auf dem zu 
bewegenden Gegenstand (20) aufgebrachten und auf- 
einanderfolgend abwechselnden ersten und zweiten 
Codeelementen (22, 24; 26, 28) besteht. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Sensoreinrichtung (1) aus der abgetasteten 
Codeinformation (22, 24; 26, 28) ein digitales Signal 

der Folge 01010 bildet, und daB aus der 

Frequenz dieses digitalen Signals die Geschwindigkeit 
des bewegbaren Gegenstandes (20) errechnet wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net, daB das digitale Signal der Folge 01010 

als Ubertragungstakt (A) fur die zusatzliche In- 
formation gewahlt ist. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB auf dem tJbertragungskanal 
als zusatzliche Information der Abstand der Sensorein- 
richtung (1) vom bewegbaren Gegenstand (20) und/ 
oder die Umgebungstemperatur der Sensoreinrichtung 
(1) und/oder die Bewegungsrichtung des Gegenstandes 
(20) und/oder das Schaltverhalten der Sensoreinrich- 
tung (1) iibertragen wird. 

9. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB als Ubertragungskanal eine 
elektrische Leitung eingesetzt wird 

10. Sensoreinrichtung mit einem Sensor (10) zurn Er- 
fassen einer Geschwindigkeit eines bewegbaren Ge- 
genstandes (20) und zum Bereitstellen eines die Ge- 
schwindigkeit (VI; V2) reprasentierenden Datensi- 
gnals sowie zusatzlicher Daten an Ausgangsklemmen 
(16, 18) der Sensoreinrichtung, dadurch gekennzeich- 
net, daB an den Ausgangsklemmen (16, 18) der Sensor- 
einrichtung (1) ein Datensignal abgreifbar ist, dessen 
Obertragungstakt (A) ein MaB fur die vom Sensor (1) 
erfasste Geschwindigkeit (VI; V2) ist, wobei der t)ber- 
tragungstakt (A) mit den zusatzlichen Daten moduliert 
ist 

11. Sensoreinrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Sensor (10) ein optischer, ma- 
gnetischer oder induktiver Sensor (10) ist. 

12. Sensoreinrichtung nach Anspruch 10 oder 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB die zusatzlichen Daten als 
einzelne Datenbits zwischen zwei Taktflanken (F) des 
tjbertragungstaktes (A) an den Ausgangsklemmen (16, 
18) abgreifbar sind. 

13. Verwendung der Sensoreinrichtung nach einem 
der Anspriiche 10 bis 12 in einem Kraftfahrzeug zur 
Erfassung der Drehbewegung von mit einem Antiblok- 
kiersystem in Wirkverbindung stehenden Scheiben 
oder Zahnradern. 
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Abstract (Basic) : EP 943920 A2 

NOVELTY - The method uses a transmitting device to detect teeth and 
gaps in the moving object which are processed electronically. The 
transmission pulse frequency is selected as a function of the speed 
detected by the sensor. The output pulse train transmitted is modulated 
by the sensor output. Additional data is transmitted as modulation of 
the transmission frequency. 

USE - For rotating or linear movement. Additional information such 
as temperature or the direction of movement can be transmitted as well 
as the sensor output. 

ADVANTAGE - Reduces signal interference. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The figure shows an arrangement for 
obtaining the speed of a wheel. 
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